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Einstiegsaufgaben:

Fur die Teilnahme miissen 2 von den 3 Einstiegsaefgeolgreich in C, C++ oder
Java bearbeitet worden sein.

Die Abgabe der Programme erfolgt als Kurz-Demotistneam ersten
Praktikumstermin im Sommersemester 2009, Di 140R203:15 Uhr, Raum N-907.

Bringen Sie lhre Programme bitte als kommentiertear&code und als
ausfiihrbares Programm mit (z.B. auf Memory Stick dciej.

Erstellen Sie zu dem Programm noch eine DIN-Ad4eSBéschreibung zu dem
Programm in der Sie die Bedienung und die Programikisir kurz erlautern;
(in etwa so was wie eine kurze Users ReferenceRimdjrammers Reference).

Aufgabe I Digitales Filter
Aufgabe I Differenzialgleichung
Aufgabe I Abstand zwischen Polygonen
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Einstiegsaufgabe I: Digitales Filter

Erstellen Sie ein Programm, welches Messwgite= f( x[i] ) aus einer Textdatei einliest,
filtert und dann in eine zweite Textdatei ausgigin Wert als ASCII Text pro Zeile.

Fur einen Messweit wird aus mehreren Funktionswerten (zyB:1], y[i], yli+1] )
ein gewichteter Mittelwert gebildet und als neuesrt¥[i] abgespeichert:

z[il = s*(p2*y[i-2] + pl*y[i-1] + pO*y[] + ql*y[i+1] + g2*y[i+2])

Auf diese Weise wird mit allen verfiigharen Werten Bunktion verfahren und daraus die
gefilterte Funktion aug-Werten berechnet und abgespeichert.

Die Anzahl der Gewichtungs-Parameter p,q soll makifeein und die
Gewichtungs-Werte3, ... ,q3 unds sollen vom Benutzer eingegeben werden kénnen.

Bsp 1: symmetrischer 7-Punkte Moving Average Filterrke
p3=p2=pl=p0=ql=9q2=9q3=1.0und s=1/7
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Einstiegsaufgabe Il: Differenzialgleichung

Erstellen Sie ein Programm, welchie€eitschritte lang ein System von drei
Differenzialgleichungen numerisch mit der sog. EMerwérts / Tangentenmethode
berechnet und die Funktionswerte in eine Textdaisgibt.

Das Differenzialgleichungssystem (D@i)-besteht aus drei Gleichungen fir die zeitlichen
Ableitungen dX, dY, dZ der drei Gro3eiX, Y, Z, und den konstanten Koeffizientes,q:

dX() = -s*X() + s*Y(1)
dY() = X)) = Y() -X(@O)*Z(t)
dz(t) = -g*Z(t) + XO*Y (1)

Mit der Tangentenmethode nach Euler ergeben sehdtihsten Werte jeweils zu:
X(t+1) = X(t) + dtxdX(t), Y(t+1)=Y(t)+dt*dY(t), Z(t+1)= Z(t)+dt*dZ(t)

Schreiben Sie in jedem Schritt die WertX(t), Y(t), Z(t) , dX(t), dY(t), dZ(t) in eine Textdatei:
eine Zeile pro Zeitschritt, die einzelnen Wertediueerzeichen oder Tab getrennt.

Erlauben Sie, dass die Koeffizienten des Systesagdie StartwerteX(0), Y(0), Z(0), und die
Parametedt undT vom Benutzer eingegeben werden kénnen aber nichsent

Default WerteX(0) = Y(0) = Z(0) =0.726 r=10.0,s=17.0,g=2.67, dt=0.01, T=10000

Nils Goerke, Praktikum Steuerung Autonomer Roboter, SS2009 Mo. 2.2.09
" Universitat Bonn, Institut fur Informatik, Abteilung VI,
Autonome Intelligente Systeme, Dr. Nils Goerke,
universitatbonn Praktikum Steuerung Autonomer Roboter, SS 2009

Einstiegsaufgabe Ill: Abstand zwischen Polygone

Erstellen Sie ein Programm, welches den kirzesbstafdr zwischen
einem DreieclD und einem Viereck in der Ebene berechnet.

Beide Polygone sind durch Ihre Eckpunkte bestimmt.
Das DreieckD durch (D1x,D1y), (D2x,D2y), (D3x,D3y).
Das ViereckV durch (V1x,V1y), (V2x,V2y), (V3x,V3y), (V4X, V4y).

Das Programm soll die benétigten Werte aus einégi@aer von der Tastatur einlesen und
daraus den kirzesten Abstancberechnen und ausgegeben.

Zur Vereinfachung kann davon ausgegangen werdes,dia Polygone sich nicht schneiden,
also keine der Verbindungslinien zwischen den Remkine andere Verbindungslinie
schneidet.
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